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ABSTRAK
APLIKASI KOMPAS SEBAGAI PENENTU ARAH QUADCOPTER 

TEDDY SEPTIAN


Perkembangan dunia elektronika tentunya sangat membantu manusia dalam melakukan tugas yang sulit menjadi lebih mudah. Perkembangan itu berdampak juga pada dunia robotika yang berkaitan erat dengan dunia elekronika dan instrumentasi. Kebutuhan manusia akan alat yang kuat, murah dan efisien dapat disediakan oleh robot-robot yang dibuat untuk mendukung tugas yang umum dilakukan manusia. Salah satu jenis robot yang terus dikembangkan yaitu robot terbang, dalam hal ini yang dimaksud adalah multicopter. Quadcopter merupakan salah satu jenis multicopter. Alat ini menggunakan sensor kompas HMC6352 yang berfungsi untuk bernavigasi. Sensor kompas mendeteksi magnet bumi yang berfungsi menentukan arah hadap quadcopter. Sensor kompas ini salah satu inputan yang kemudian di teruskan ke Flight Controller. Kemudian menghasilkan output Esc yang dapat menggerakkan motor.

Kata Kunci : Sensor Kompas HMC6352,  dan Quadcopter.






ABSTRACT
COMPASS APPLICATION FOR DIRECTION QUADCOPTER

TEDDY SEPTIAN

The development of electronics certainly help humans in performing difficult tasks become easier. Developments that have an impact on the world of robotics is also closely related to the world elekronika and instrumentation. Human need for powerful tools, cheaply and efficiently can be provided by the robots are made ​​to support the common tasks that humans do. One type of robots are being developed that flying robot, in this case the question is Multicopter. Quadcopter Multicopter is one type of Multicopter. This tool uses the HMC6352 compass sensor serves to navigate. The sensor detects the earth's magnetic compass that serves to determine the direction toward quadcopter. The compass sensor one input which is then forwarded to the Flight Controller. Then generate output that can drive the motor Esc.
Keywords : Compass Sensor HMC6352,  and Quadcopter.
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